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Abstract：To accomplish the real-time tracking for the marine moving object and overcome the defect of the susceptibility to severe oc-
clusion, a set of real-time tracking system for the moving object at sea is designed. In virtue of the motion information and a new kind
of model update strategy, some improvements are made for tracking algorithm combining the mean-shift with Kalman filter. When the
moving vessel is largely blocked, Kalman filter is updated by the prior estimated velocity vector, and the accuracy of model similarity
measurement is improved by utilizing the model update strategy, then the filter is exploited to implement tracking. The algorithm achieved
good tracking effect. Experimental results show that the system implement marine moving object tracking with good real-time perfor-
mance and robustness.
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真实位置。
1.1 起始目标模型与候选目标模型














































































= 1 + (8)
系统观测方程
= + (9)
式中：状态向量 = ，， ， ，测量向量 = ， ，和 分
别是目标图像在水平方向的位置和运动速度；和 分别是目
标图像在垂直方向的位置和运动速度。 和 分别为正态分
布的处理和测量噪声向量， 0, ， 0, 。状态传
递矩阵 ，测量矩阵 ，处理噪声 的协方差矩阵 ，测量噪声
的协方差矩阵 的值如下
=
1 0 1 0
0 1 0 1
0 0 1 0
0 0 0 1
， =
1 0 0 0
0 1 0 0
0 0 1 0
0 0 0 1
， =
1 0 0 0












































上位机是 PentiumⅣ2.83 GHz 双核处理器以及 2G 内存配
置的PC，内置 10moons视频采集卡；跟踪系统的操作软件是在






















为 2.71 度每秒。跟踪实验结果如图 3 至图 5 所示，其中红色
方框为目标区域，绿色叉为目标中心位置。
















































图 3 采用 Mean-shift 算法进行跟踪的效果
(a)第 97 帧 (b)第 206 帧 (c)第 279 帧 (d)第 308 帧
图 4 采用本文改进算法在遮挡情况下的目标跟踪效果
(a)第 60 帧 (b)第 259 帧 (c)第 411 帧 (d)第 699 帧
视频帧序号
(e)巴氏距离匹配结果
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跟踪，因此仍然能跟上目标；图 4(d)则是目标驶出遮挡物后仍
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定期检查驾驶员的反应 好 差 好
检测行驶
条件
检测行驶时间及其对应的
行驶条件
差 好 好
本文方法
用 KLT 对眼睛部位进行跟
踪，检测眼睛闭合频率
好 好 好
